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(54) 산 개 분 산 된 다 수 의 군사용 SERE 추 적 하기 위한 시스템 


go 


내용 없음. 


산 개 분 산 된 다 수 의 군사용 목 표 물 을 추 적 하기 위한 시스템 


제 1 도 는 산 개 분 산 된 군사용 목 표 물 에 미사일 발 사 하 는 WAS AAE 개 략 도. 
제 2 도 는 전형적인 개 개 의 DALA 투시도. 

제 3 도 는 기체 역학적 날 개 가 접 혀 진 DAS 평면도. 

제 4 도 는 캐 니 스 터 에 접속 배 치 된 4 개 의 미 사 일 의 정 면 도. 

제 5 도 는 목 표 물 을 수 색 하며 순항 모 드 에 있는 미 사 일 의 측면도. 

제 6 도 는 수색 수 단 의 주사 패 턴 (60300109 pattern) & AAS 개 략 도 . 

제 7 도 는 추적 &E(tracking mode) 및 호밍 모 드 (000100 mode) 주 사 패 턴 의 개 략 도. 
제 8 도 는 레 니 오 메 터 수색 시 스 팀 (radiometer seeker system)9| 블럭 다이어 그램. 
제 9 도 는 상기 목표물 수색 및 호밍 작 동 의 기능 설 명 도. 

제 10 도 는 레 니 오 메 터 ASAAN 발 생 되는 전형적인 목표물 BAS 예 시 한 ASS. 
제 11 도 는 배경 특 성 의 변 화 에 따라 설 명 하는 작은 ess 예 시 한 ASS. 

제 12 도 는 상기 AAAY 다른 형 태 의 미 사 일 의 투시도. 

제 13 도 는 투 하 된 후 목표물 탐 지 가 지 연 되는 다른 미사일 형 태 의 측면도 

제 14 도 는 제 13 도 에 예 시 된 미 사 일 의 작동 설 명 도. 
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캐 니 스 터 (14) 는 목표 지 점 에 서 기체 역학 SAU 또는 어떤 다른 적당한 분 리 수 단 에 의해 폭 발 하여 전방 
에 배 치 된 다 수 의 SHES 향해 다 수 의 미 사 일 들 (20) 을 분리 방 출 시킨다. 일 반 적 으로 항 공 기 (어떤 다른 
비 행 체 일 수도 있 음 ) 는 약 500 피 트 의 고 도 에 접 근 하 며 , 1,000 피 트 -1,500 피 트 의 고 도 의 목표 위 치 로 부터 


약 20,000 피 트 에 서 캐 니 스 터 를 방 출 한 다. 상기 미 사 일 들은 사출 보호 카 바 를 가지는 분 리 할 수 있는 


[e] 
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2 도 - 제 4 도 에 예 시 된 미 사 일 이 한 가 
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X 지 형 태 는 SS FSS 기 수 부 (26) 와 , MOMS 기 미 부 (28) 와 , a 
SS 본 체 (24) 를 가진다. 상기 본 체 (24) 상 부 의 짧은 파 일 런 (30) 에 는 상기 BAS 따라 겹 치 도록 
피 벗 (34) 에 힌지 연결된 주 의 (제어 날 개 )(32) 들 이 설 치 되 어 있다. 상기 테 이 퍼 형 기 미 부 (28) 에 는 수평 
제어 날 개 (36) 와 수직 제 어 날 개 (38) 가 뒤로 접 히 도 록 힌 지 (40) 에 설 치 되 어 있다. 상기 주 익 들 과 제어 날 
WEE 간단한 스 프 링 이 나 어떤 다른 적당한 수 단 에 의해 방 출 시 연 장 되 는데, 이러한 미 사 일 의 자기 el 
장 기체 역 학 날 개 (se|fextending aerodynamic surfaces) 이미 BAIS! 기 술 이다. 미 사 일 의 크기, DIA 
일 의 수, 적 재 인 자, 비행 작 전 시 의 요구 조건, 복 잡 성 등에 따라 상 술 한 날 개 들 과 다른 제어 날 개 를 겹칠 
수 있는 형 태 로 할 필 요 가 없고, 이들 모드 또는 그중 일 부 를 연 장 된 위 치 에 고 정 시킬 수도 있다 
기 본 체 의 중 심 부 에 는 적당한 충돌 스 위 치 나 또는 어떤 충 격 형 뇌 관 에 의해 작 동 되 는 통 상 적 인 성형 
OF 탄 두 (42) 가 장 착 되 어 있다. 상기 미 사 일 은 상기 SSS 기 수 부 (26) 내의 안 테 나 (46) 와 안테나 주사 
동 수 단 (48) 을 가지는 레 디 오 메 터 (radio meter)(44)0] 의해 유 도 된 다. 상기 탄 두 (42) 뒤에는 
터 리 (50) 와 , 전자 유도 패키지 (52) 와 , 아 네 로 이드 유 니 트 (54) 또는 다른 고도 제어 수 단 이 배 치 되어 
는 상기 기 미 부 (28) 에 는 예 컨 데 연소 시 간 이 15-20 초 유 지 될 수 있는 로케트 모 더 (56) 가 설 치 되 어 있 
. 제어 날 개 들 (36)(38) 은 ANAS 모 터 (58) 에 의해 횡 축 에 대하여 회 전 할 수 있게 구 동 된다. 
체 (31「[「806) 와 MAESE 가지는 미 사 일 의 활 공 비가 높게 마 주 치는 로 케 트 모 더 (56) 가 생 략 될 + 있 
는 회 수 가 감 소 될 수 있다. 


. 그러나 이 경우 항속 거리 및 유 효 성 이 감 소 되어 목 표 물 과 마주 
23 


HSS 주 사 하고 트 래 킹 하 기 위한 기본적인 기 술 과, SESS 요격 
하기 위한 기 술 은 잘 알려져 있다. 많은 안테나 구동 회 로 (antenna drive circuit) 비행체 유 도 회로 
패키지, 제어 서 어 보 시 스 템 들은 바로 입 수 할 수 있으며 예 시 된 비 행 체 에 적 합 하 게 될 수 있다. 


스 터 로부터 방 출 된 미 사 일 을 수색 및 유도 시 스 템 으로 스 위 칭 되어 작 동 된다. 이것은 캐 니 스 터 에 결 
랜 야 드 (180/8「05)(59) 나 또는 연 결 선 들 에 의해 수 행 될 수 있다. 상기 아 네 로이드 유 니 트 (54) 는 H 
JO] 48g 고도 감지 수 단 을 기 준 으로 방 출 시 유도 패 키 기가 미 사 일 을 소 정 의 순항 고도로 수평 
도록 설 정 될 수 있다. 이 고 도 에서 미 사 일 이 순항 WHS 유 지 하도록 로 케 트 모 터 (56) 가 점 화 된다. 


비 행 시 안 테 나 (46) 은 제 5 도 에 표 시 한 바와 같이 미 사 일 의 종 축 으로부터 하 부 로 45 도 25 
며 , 구 동 수 단 (48) 에 의해 좌 , 우 로 이 동 하 여 주사 서 어 치 패 턴 을 발 생 하 며 , 비 임 스 포 트 는 미사일 전 
형 에 따라 진 행 하면서 아 아 치 SSS 횡 단 한 다. 목 표 물 (22) 이 SAS 때 안테나 SME 제 7 도 어 
와 같이 목 표 물 을 중 심 으로 하는 확인 및 트 랙 패 턴 으로 절 환 되어, 비 임 이 목 표 물 (22) 과 교 차 하 는 
점 마다 BA 신 호 를 발 생 한 다. 그후 미 사 일 은 목 표 물 에 호 밍 되도록 유 도 시 스 템 에 의해 제 어 된 
시 된 순 항 고 도와 초기 부 각 (100<-0000) 에 의한 미사일 대 목 표 물 의 상대적 위 치 로 부터 DALO 
접 함 으로써 목 표 물 에 명 중 된다. 


[I 
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디 오 메 터 (44) 는 본래 LAHAT 대 역 의 에 너 지 에 민감한 SA 회 로 의 +S 수 신 기 이 다. 3560 의 주파 
특히 적 당 하 다. 고 체 상 태 (60114 state) 수 신 기 가 안테나 (46) 에 직접 설 치 하 기에 충분히 작고, C 
유연한 Cites 생 략 할 수 있다. 밀 리 메 터 파 레 디 오 메 터 (44) 의 한 SHE 밀 리 메 터 파 발 진 기 를 ^ 
거나 또는 일 루 미 네 이 트 (illuminator)? 상기 레 디 오 메 터 회 로에 추 가 되어 능 동 레 디 오 메 터 로 sao 
다. 추 가 된 일 루 미 네 이 터 는, 예컨대 ASA 홀 더 에 설치된 실리콘 IMPATTS 다 이 오 우 드 를 사 용 한 다. 
전하는 제 2 반 사 기 를 가지는 커 서 그 레 이 니 언 안 테 나 (Casseg rainian antenna) 는 페 라 이 트 회 전 체인 송 
전 환 기 를 통해 송수신 ^SIXI(PIN 다 이 오 우 드 스 위 치 가 적 합 함 ) 및 일 루 미 네 이 터 에 연 결 된 다 . 균 형 잡 
혼 합 기 는 예컨대 Gung 다 이 오 우 드 와 작 동 하 는 국부 발진기 및 스 위 치 의 출 력 단 자 에 연 결 된 다 . 이 
혼 합 기 의 asse 중간 주 파 수 / 비 디오 증 폭 기 에 공 급 되며, 상기 중간 주 파 수 / 비 디 오 의 출 력 은 범위 게이 
(rangegate) 8 가지는 트래킹 회 로 에 공 급 된 다. 상기 트래킹 ASE 비 디 오 펄스 및 타이밍 기준 BA 
수 신 하여 Ase 주 사 변 조 및 00 획 득 지 시 전 압 을 Sg 서 어 보 제 어 회 로 (01023| servo coutrol 
circuit)Ol 전 송 한다. NAS 제 어 회 로 는 AAA 및 트 랙 모드 동안 짐 발 된 안 테 나 의 위 치 와 SHS 제어 
. 안 테 나 는 2 개 의 0\ 회 전 모 터 에 의해 구 동 되는 2 축 직접 구동 짐 발 에 장 착 된 다. 모터 하우징 내어 
[=| 위 치 계가 서 어 보 루 우 프 를 폐 쇄 시킨다. 변 조 / 동 기 회 로 망 은 일 루 미 네이터, 스위치 및 트래킹 회로 
연 결 된 다 . 상기 변 조 / 동 기 회 로 망 은 BIA 기 능 을 수 행 한 다. 이것은 일 루 미 네 이터 출력 파 형 을 제어 
형 BASS 발 생 하 고, 각 Usa BAD 에 너 지 가 지 속 되는 동안 AAAS 터 언 - 오 프 (turn- 
2j 과부하 전 력 으로부터 혼 합 기 를 보 호 하 고, + 범 위 의 ^9|Z(sweep)9| 개 시 를 HASHI 위하여 
로에 동기 BASS 송 출 한다. 


하기 위하여 미 사 일 의 비 행 로 를 저 
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밀리미터 파장 영 역 에 서 배경 ASS 약 280 의 평균 방사 ETS 가진다. 탱 크 와 같은 금속 목 표 물 은 
약 50° 의 스카이 &t (sky temperanture)z 반 사 한 다. 상기 스카이 SLE 실 질 적 으로 목 표 물 의 반 ^ 


ST} 정 점 으 로 부 터 의 반 사 각 에 따라서 변 하 지 만, 일 반 적 으로 배 경 중에서 SESS 식 별 하 기 용 이 한 St 
를 나타낸다. 특히 아 스 팔 트 나 물 과 같은 das 평균 배 경 과 는 다른 휴 요 온 도 를 가진다. 그러나, 레디 
오 메 터 를 효과적으로 선택 여 과 함으로써 필요한 목 표 물 의 신호 범 위 를 감 지 하도록 할 수 있다. 


제 10 도 에는 비 임 스 파 트 (66909 5001) 가 SESS 통 과 하 는 것을 나 타 내 었 다. 반 사 율 은 파 형 의 전단 경사 
부 (60) 에 의해 나타낸 바와 같이 목 표 물 이 비 임 스 파 트 에 들 어 올 때 45A 변 화 하고, 목 표 물 이 ^ue 
meUu.t 


내에 있는 동안 피 크 치 (62) 를 유 지 하 다가 스 파 트 가 SESS suo! SA 배경 값 (64) 에 
SA 예 시 된 이에 의한 레 디 오 메 터 신호 펄 스 (66) 는 인지 SSS 트 리 거 시키는데 충 분 한 다. 
제 11 도 에는 HS 스 파 트 가 바 위 로 부터 무성한 zu 같은 한 지 형 으로부터 다른 지 형 으 로 통 과 하 는 경우 
의 반 사 율 의 점 차 적 인 변 화 (68) 가 TASA 있는데, 그 신호 변 화 (70) 는 작고, 그 출 력 은 비 임이 지 형 의 
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만 날 때 까 지 새로운 레 베 를 유 지 한 다. 이러한 e 


영 향 도 끼 치 지 
, 이 또한 어떤 동 작 을 트 리 거 시키는 


ae 출 력 이 어떤 동작 
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하면, 레 디 오 메 터 (44) 의 출 력 은 충분한 AS 변 화 가 E 


ca i ust. 


가 한 나 , 


. 주 사 되 는 시 의 불 
충분치 못 하다. 


= 
때문에 신 호 의 파 동 이 생길 수 


St 때 목 표 물 임 을 변 별 ㅎ 하는 


상기 진폭 변 별 기 (72) 는 펼 스 폭 oor 


모드 선택 논리 회 로 (76) 에 


펄스 계 수 기 (78) 는 BAS 변 별 기 (74) 에 연 


ie 변 화 들 


로에 서 어 치 모 드 로 


이 레 디 오 메터 추 


력 에 서 발 생 되지 않을 때, 


진 폭 의 


IH 스가 


하도록 명 령 하여 제 6 도 의 스 위 핑 


모드 선택 논리 


제 2 신 호 를 모드 선택 논 리 회로 


모드 선택 논리 회 로 (76) 는 


(76 
OF EY 


화인 
zit 


48)2 | 제 7 도 에 Ol Al el 


확인 및 트 랙 패 턴 으로 동 작 하도록 


작 용 (90660109 action)O| 행 해 지 도 


모 드 로 절 환 되어 안테나 


. 펼 스 폭 과 BAD HS 


키지 (52)2 | HES 시 작 ㅎ [도록 한다. 


Pow pisi 하면 모드 선택 2(76)= 트랙 모 ! 
유 지 하지만 스위치 (80) 는 목 표 물 에 미 사 일 이 


. 안테나 주사 패 턴 은 동일한 


만약 펼 스 폭 과 BA 수가 상 술 한 바와 같은 부응 


충 족 시켜 주지 못하면 모드 선택 논리 회 로 (76) 는 서 어 치 모 드 로 복 귀 하 여 목 표 물 의 


M 


0g 


요 
태 
서 어 보 모 우 터 (58) 를 제 어 하는 
하 
색 


T 


된다. 

관한 기 능 들을 제 95 블럭 다 이 어 그 램 으로 예 시 하였다. 초 기 의 레 디 오 메터 신 호 들은 
사로 부터 수 신 된 것이다. 진폭 변별 회 로 에서 HIZI (U 1) 는 상 수 로 설 정 되 고, 펼 스 
계 치 는 변 수 이다. 의하여 목 표 물 과 비 임이 일 시 적 으 로 접 촉 하 여 수 신 되는 것과 e 
는 작은 Mess HUS 수 있 게 된다. 만약 신 호 (9) 가 하부 임 계 치 보다 더 AAU 같고 
「 거나 같은 범우 {으며 신 호 는 BAS 회로 과 한 다 . 그러나 만약 신 호 가 A 


E 
x 
에 있지 않으면 


Us — c 


의 평균 Ey 주사 SS 


패 턴 이 계속 행 해 진 다. 


기 준 으 로 한 BAS 회 로 에 있어서 물 과 같 은 


j9| 중요한 펼 스 에 gc 


하는 것이 방 지 된다. 


트랙 패 턴 이 개 시 되 


Fi 


펄 스 폭 이 설 정 치 보다 3 


연속 주 사 에 대하여 나 타 니 
목표물 신 호 가 요구 조건 


면 , 펼 스 겨 


만약 신호 WAZ AA 펄 스 폭 ( 메 ) 보 다 작 거나 같으면 
거나 같으면 서 어 치 패 턴 이 AS 행 해 진 다 . 목표물 
수 기 는 목 표 물 이 미 사 일 의 유효 사 정 내에 UUS E 
과 같이 나타나면 BA 계 수 기 는 각 각 의 HS FAMA 얼마나 


를 결 정 한 다. 


능 성 이 2 
> c5 ^ 
작 으 면 eusgo 유 도 그 


로 에 는 미 사 을 


| 그 추 


한 수 단 에 의해 자폭 


한 다른 미사일 


그 


만약 여러 개의 목 표 물 이 있는 경 우 처럼 상기 BA 수가 2 보 다 크면 


THEO] 재 개 되지만, 


마아 목 표 물 의 펄 스 의 Ax 
[n 7 그 T 


2 
| 용 되는 미드 


제 12 도 에 예 시 되어 


고 았으며; 


제어 날 개 (86) 가 설 치 되어 있 


tS 거 리 내 어 
머는 작동 순서 
한다. 


상기 도 면 에 서 본 체 (82) 는 


십 자 형 으로 배 치 된 수평 


다. 주 익 들 도 또한 꼬리 날 개 에 대하여 45° 어긋나게 


Jg >Q 2H 20% HA 


있다. 


이 미 사 일 은 목 표 물 이 빈번히 출 현 하 는 지 역 에 공 


제어 


십자 


. AJE 날 개 들은 미 사 일 을 지 지 하는 2 


정 수 단 으 로 작 용 한다. 


접 근 하 는 목 표 물 (22) 에 의 


, 열 감 지기 또는 


Sido Or Cano m 


한 변 화 를 검 출 하기 우 
다른 형 태 의 감 지 기 가 OAS e 


ei 
중 투 하 되 거나 수 동 으로 배 설 된 


HS 감 지 기 (98) 가 설 치 되어 U 
지에 부 착 되 어 사용될 수 


모든 날 개 들을 접을 수 있게 설 계 되 어 있다. , 주 익 (88) 의 상 부 쌍 은 순 항 을 위해 
주 익 (90) 은 점 선 으 로 표 시 한 바와 같이 접 혀 질 수 있다. 목 표 물 상 에 최종 트 래 킹 의 개시 
도 연 장 되 어 , 목 표 물 에 의 최종 접근 방향 MAS 간단히 행할 수 있도록 미 사 일 이 기체 
이 되게 한다. 

14 도 에 또 다른 형 태 의 미 사 일 이 예 시 되 어 있는데, 본 체 (92) 는 상 술 한 바와 같은 모든 
다. 마 사 일 이 기 | 로 하여 지 상 에 매 설 된 상 태 에서 주 주 익 (94) 은 펴 져 있고, 꼬리 날개 


o 
A 


3 Nm of 뜨 | 무 


접 근 하는 목 표 물 이 검 출 되면 1(100) Jt 점 화 되어 PEHA 연료 소 모 시 까 지 상 공 으로 미사일 
. 삼기 미 사 일 은 비행 경 로 의 최 정 점 (102) 위 S 바꾸어 새로이 연 장 된 꼬리 e 
정 되고 추적 시 스 템 0 추 적 하여 명 중 시킨다 
예 를 들면 관성 유도 시 스 템 과 같은 복잡한 유도 시 스 템 이 장 착 되면 미 사 일 은 상기 
더 고 토 가 dg 게 프 로 그 래 밍 시킬 미 사 일 이 SEBS 공 격 하는 이! 
근접한 위 치 에서는 음향 또는 열 감지기 형 태 의 추적 김 용 하 는 것이 적 당 하다. 
일 시 스 템 은 주로 산 개 분산 군 에 대하여 효 과 적 이며, 이 떤 일정한 안전 거 리 에서 항공 
부터 투 하 하는 것이다. 상기 미 사 일 들은 간단한 검출 및 수 단 으로 각 개 의 분 산 된 목 표 물 을 추 


여 목 표 물 의 취 약 부를 공 격 하는 것이다. 


근 처 에서 미 사 일 을 


(57) APA BA 


추적 미 사 일 과 , 


방 출 시키기 위한 운송 수 단 과, 
경 으 로 부 터 의 BAt(radiation ) 에 반 응 하는 수 신 기 와 배 경 에 대하 
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상기 산 탄 식 으 로 접속 배 열 시킨 미 사 일 을 유지, 운 반 하며, 상기 목표물 
상기 미 사 일 의 본 체 내에 설 치 되며 목 표 물 과 그 주 


목 표 물 을 확 인 하기 위한 수 단 을 가 


srez AC 
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지는 SES 추적 수 단 과, 상기 수 신 기 에 연결된 AA 안 테 나 와, SS 수 단 으로부터 방 출 된 후 순항 비 
행 상 태 로 상기 미 사 일 을 추 진 시키기 위하여 상기 미사일 본 체 내에 설치된 추진 ACD, 상기 미사일 본 
체 내 에 설치된 ESS, 상기 제어 날 개 에 연 결 되며, 상기 목표물 추적 수 단 으 로 부 터 의 신 호 에 응 답 하여 
순항 비 행 상 태 로 상기 마 사 일 을 유 도 하며, 목 표 물 의 확 인 시 상기 제어 날 개 를 동 작 시켜 상 기 미 사 일 을 목 
표로 유 도 하 기 위한 유도 구 단 을 포 함 하는 산개 분 산 된 다 수 의 군사용 목 표 물 을 추 적 하기 위한 시 스 템 에 
있어서, 상기 목표물 추적 수 단 이 MOR 주 사 (608『 아 scan) HESE 안 테 나 를 구 동 시키며, SESS si 
인한 목표물 추적 수 단 으 로 부 터 의 신 호 에 응 답 하여 목표물 트래킹 FAS HAUS 구 동 시키는 수동 수 
단과, 실 질 적 으로 일정한 다른 레 벨 의 배경 신 호 로부터 목표물 신 호 펄 스 를 확 인 하기 위한 진폭 변 별 기와 
HAS 변 별 기를 가지며, 상기 안 테 나 의 각 주사 마다 목 표 물 의 BAAS 결 정 하기 위한 BA 계 수 기 를 
가지는 목표물 확인 수 단 을 포 함 함 을 ESOg 하는 산 개 분 산 된 다 수 의 군사용 SERERE 추 적 하 기 위한 
시스템. 

청 구 항 2 

제 1 항 에 있어서, 상기 유도 수 단 은 미 사 일 을 SMSO 유 도 하기 위하여 BA 진폭, HAE, 펄스 계 수 의 
소 정 의 조 합 에 응 답 함 을 특 징 으로 하는 산개 분 산 된 다 수 의 군사용 목 표 물 을 추 적 하기 위한 시스템. 

청 구 항 3 

ANS 또는 제 2 항 에 있어서, 상기 수 신 기 는 3509] 유 효 주 파 수 를 가지는 레 디 오 메 트릭 
4M 2|el(radiometric receiver) 8 특 징 으로 하는 산 개 분 산 된 다 수 의 군사용 SESS 추 적 하기 위한 시 
스템. 

청 구 항 4 

제 1 항 또는 제 2 항 에 있어서, 상기 시 스 템 이 소 정 의 순항 고 도 에 미 사 일 을 유 지 시 키 도록 상기 유도 수단 
에 연결된 고도 감지 수 단 을 포 함 함 을 특 징 으로 하는 산 개 분 산 된 다 수 의 군사용 목 표 물 을 추 적 하기 위한 
시스템. 

APS 5 


제 1 항 또는 제 2 항 에 있어서, 상기 운송 AGS SSA (vehicle)Ol 의해 이 동 시 키기 적 당 하고 미 사 일 의 
방 출 을 위한 분 리 부를 가진 캐 니 스 터 와, 미 사 일 의 방 출 시 목표물 추적 AGS 작 동 시키기 위한 작 동 수단 
을 포 함 함 을 특 징 으로 하는 산개 분 산 된 다 수 의 군사용 SESS 추 적 하기 위한 시스템. 

청 구 항 6 

제 1 항 또는 제 2 항 에 있어서, 상기 추진 AGS 로케트 SHS PAHS 특 징 으로 하는 산 개 분 산 된 다수 


e © 
의 군사용 SHES 추 적 하 기 위한 시스템. 
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